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Zaf{zeni pro ustaveni pfedlohové
civky v mezipoloze, ze jména na automatic-
kych soukacich strojich, sestava z dvo-
jice vzijyemnd pohybliv§ch ramen, jejichz
semknuté volné konce vzéjemnd tvoid
zuzujici se gravitadni skluz pro spodni
g4st dutinky piedlohové civky, pricemz
spodni vrchol gravitaéniho skluzu lezi
v dréze 8&pidky pfené&Seciho trmu, kte-
rym se v gravitaénim skluzu vystfedéna
pfedlohovéd civka pfenese po rozeviteni
vz4jemnd pohyblivjch ramen do pracovniho
mista stroje.
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Vynadlez se tjksd zarizeni pro ustaveni predlohové
civky v mezipoloze, zejména na automatickych soukacich
strojich, kde predlohové civky jsou do mezipolohy p#ivé-’
dény z dopravniku nebo z kruhového zasobniku pfedlohovych
civek a dédle z mezipolohy jsou prenadeny do pracovnich
mist, nap#iklad prost#ednictvim pkenaSecich trnd, uspo-
radanych na oto&né potafnici.

Doplhovéni pracovnich mist stroje novymi p#edloho~
vymi civkami se provadi bud ru&n& zdsahem obsluhy stroje
nebo automaticky. P#i automatické dodavce pedlohovych
civek predlohové civky zpravidla dopadaji z vy$Si polohy
na trn nastaveny ve sméru padu pitedlohové civky a ty se
pak kinetickou energii, ziskanou padem z vy3e polozeného
mista, nasazuji na zminény trn, na kterém se pripadné
naslednd upinaji. Za pomoci trnu se predlohové civky pak
p*ipadné& pFenesou do pracovniho mista na stroji, kde zacne
proces odvijeni pfize z predlohové civky.

Pad p#edlohové civky z vy$3i polohy na trn je usméra
novan pomoci skluzu, ktery se viak vidy se zménou priméru
predlohové civky musi -sefizovat tak, aby pFi dopadu pied-
lohové civky na trn byla osa predlohové civky totoZna
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s osou trnu. Toho je mnohdy obtiZné dosdhnout, protoZe
pad predlohové civky nelze vZdy dobie usmérnit a uklid=-
nit. Tak dochazi k chybnému nasazeni pfedlohové civky
na trn, pripadné se prisluSnd pFedlohova civka vibec na
trn nenasadi vlivem rGznych odskok®, odchylek v praméru
ndvind pFize, zadrhavénim ve skluzu a podobné.

Je znamy prostifedek pro stabilizaci piedlohové
civky v mezipoloze pred jejim odebranim do pracovniho
mista na stroji. ProstXedek je tvofen napf¥. otoénym
talifem s jednim nebo vice vdlcovym zahloubenim, do kte-
rého zapadé spodni vy&nivajici &ast dutinky predlohové
civky a ze kterého je pak p¥edlohova civka p¥endSena dale
trnem, kdyz predtim trn pronikne ze spodu do valcového
zahloubeni otvorem v ose valcového zahloubeni. Dalsi pri-
chod trnu s pfedlohovou civkou je umoZnen otevienym z4re-~
zem. zasahujicim z vné&jsiho okraje talire az do valcového
zahloubeni.

U tohoto prostifedku je téZz vidy nutné upravovat
s ohledem na velikost pFfedlohovych civek valcové zahlou-
beni v talifi, co2 prakticky lze jen provadét vyménou
celého talife za jiny. TéZ je nezbytné, aby skluz pro
privadéné nové pEedlohové civky byl spolehlivé sefizen
tak, aby nové predlohové civky bezpelné zapadaly do valco-
vych zahloubeni v talifi. Jakakoliv odchylka vede k vy=-
padnuti predlohové civky z talife a dal$i zasazeni p#ed-
lohové civky na pFenddeci trn je tim znemoZnéno. Uspofa-
déni tohoto druhu neni z uvedenych divodd ani zpésobile
pro zavedeni automatické dodavky novych predlohovych
civek, nebof naroky na serizeni by byly nelimé&rné vysoks.

Uvedené nedostatky znamych zafizeni pro ustaveni
pfedlohové civky v mezipoloze odstranuje zarizeni podle
vyndlezu, jehoZ podstata spo&ivéd v tom, Ze sestavéd z dvo-
jice vzdjemné pohyblivych ramen, jejichZ semknuté volne
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konce vzajemnd tvori zuzujici se gravitaéhi skluz pro spodni
g4st dutinky predlohové civky, prilemz spodni vrchol gra-
vita&niho skluzu le2i v dréaze $pitky p¥endSeciho trnu.

0¢inky vynadlezu se projevuji zvl43té v tom,Ze predloho-
v4 civka se vidy sama svym spodnim koncem zorientuje vaci
spodnimu vrcholu gravitaéniho skluzu, bez ohledu na velikost
navinu nebo na presnost jejiho p#ivedeni z vngjSiho skluzu
nebo z ndkterého jiného automatického poddvaciho zaFizeni.

Daldi vyhody a uéinky jsou patrny z nésledujiciho popi-
su pfikladu provedeni zatizeni podle vyndlezu a z vykresi,
kde zna&i obr. 1 8ikmy pohled na uspofadani gravitacéniho
skluzu se schematickym zndzorn&nim piFendSeciho trnu predlo-
hové civky, obr. 2 - fédze po nasazeni prtedlohové civky na
prendSeci trn, kdy trn prendsejici p#edlohovou civku roze-
virad prost¥ednictvim pomocnych ramen semknuté konce pohybli-
vych ramen, kterd piedtim v semknutém stavu tvoila gravi-
taéni skluz, obr. 3 - podélny Fez dvojici vzédjemn& pohybli-
vych ramen, obr. 4 - padorysny pohled na dvojici pohyblivych
ramen s vyznadenim tvgru pomocnych ramen,

Pod vedenim 1 , jimZ jsou privadény pi#edlohové civky 2
2 nezndzorndného dopravniku nebo zasobniku pFedlohovych
civek 2, je na ramu 3 stroje v dosahu 3piéky pitendSeciho
trnu 4 uspoiadana dvojice vzadjemnéd pohyblivych ramen 5, 6,
jejichz v klidovém stavu semknuté volné konce vzajemné tvoii
zuzujici se gravitaéni skluz 7 pro spodni &ast dutinky 8
prtedlohové civky 2, pFigemz spodni vrchol gravita&niho sklu-
zu 7 lezi v draze 3pidky pienaSeciho trnu 4. Dvojice vza-
jemnd pohyblivych ramen 5, 6 je na ramu 3 orientovana tak,
aby jeji podélnd osa leZela v roving pohybu prenasSeciho
trou 4. Za tim Glelem je k dvojici vzéjemnd pohyblivych ra-
men 5, 6 p¥ifazena nezndzorndna aretace, stabilizujici zmi-
nénou dvojici vzadjemn&d pohyblivych ramen 5, & do této roviny.
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Gravitaéni skluz 7 lze prakticky vytvofit v nejjedno-
dus8im provedeni trychtyfovitym, kuzelovitym zahloubenim
v semknutych volnych koncich dvojice pohyblivych ramen 5,
6. Gravita&ni skluz 7 je tez mozné vytvoFit jen trychtyfovi-
tym zak#ivenim volnych koncl dvojice pohyblivych ramen 5, 6
v pFipadd, Ze ramena 5, § jsou vyrabé&na z pésu plechu

a podobné.

Jiné provedeni gravitatniho skluzu 7 na dvojici vzaje-
mng pohyblivych ramen 5, & maze byt zaloZeno napfiklad na
dvou protilehlych parech neznazornénych draténych prostiedkd,
uspoiadanych vzédjemn& jako hrany komolého &tyrbokého jehlanu
nebo jako povrsky komolého kuzele apod. ' '

Za Géelem nasazeni dutinky 8 pfedlohové civky 2 na
pFenddeci trn 4 v gravitaénim skluzu 7, je gravitaéni skluz
7 u svého spodniho vrcholu prizpasoben k pronikani $picky
prenddeciho trnu 4 a to tak, ze je bud opatfen otvorem 9
nebo je v témze misté opatifen napf. neznazornénym klinovym
rozeviracim zarfezem, jehoZ prostfednictvim si ptendseci trn

A sam rozevie semknutd pohyblivé ramena 5, 6.

Dvojice vzdjemné& pohyblivych ramen 5, 6 je udrzovana
v semknutém stavu sviracim prostFedkem 10, nap#¥. taZnou pru-
3inou, nebo jsou pohyblivd ramena 5, é_sviréna z vngjsdich
stran neznazorndnou pruZinou planZetou, stabilizujici zavo~
ven dojici pohyblivych ramen 5, & V pozadované poloze.
Z hlediska pozadované funkce zafizeni mohou byt pohybliva
ramena vytvo¥ena z elastického materidlu v celém svém
prafezu, napf. z tvrzené pryZe apod. \

Dvojice vzdjemné pohyblivych ramen 5, 6 je uchycena
nap¥. vykyvné na cepu 11 vidlice 23, kterd je pfipevnéna
k rému 3 stroje. Upevnéni vzdjemné pohyblivych ramen 5, 6
mGze byt provedeno v ndkterych pfipadech i tak, Ze iedno
z ramen 5, 6 je pevné vigi ramu 3 stroje, zatim co druhé
je vykyvné.




230 440

Pro urditou stabilizaci piedlohové civky 2, po jejim
zavedeni do gravitadniho skluzu 7, je alespon jeden z wvoeinych
koncd dvojice pohyblivych ramen 5, & opatien zabranou 13,
kterd spolu s vedenim 1 brani vypadnuti predlohové civky 2.
Zébranag 13 se podle potieby umisti i na druhy volny konec
pohyblivych ramen 5, 6, pokud by vedeni 1 dostate&n& neopéasa-
valo horni obveod gravita&niho skluzu 7 (obr. 1).

Na misto takto uspo*ddanych zdbran 13 mohou byt nad
gravitaénim skluzem 7 uspofddany jiné zabrany, nezéavislé
na kterémkoliv z pohyblivych ramen 5, 6 a ovladané jinymi
nezndzornédnymi prostfedky.

Pro dostateéné rozevi¥eni vzajemné& pohyblivych ramen
5, 6 p*i prichodu prenaseciho trnu 4 s nasazenou piedloho~
vou civkou 2, jsou volné konce vzajemnd pohyblivych ramen
5' 6 opat¥eny na spodku vzdjemnd piekiiZenymi pomocnymi .
rozviracimi rameny 14, 15, které v klidu pFetina31 drahu
p¥enédseciho trnu 4.

Funkce popsaného zafizeni je tato:

Vedenim 1 je z neznazorné&ného zasobniku nebo dopravniku
p*ivedena piedlohovd civka 2, jejiz spodni &ast dutinky 8
sklouzne po gravitacénim skluzu 7 tak, Ze se otvor v dutigce
vyst¥edi piesné proti otvoru 9 ve spodnim vrcholu gravitadé-
niho skluzu 7, nebo nad mistem, kde z druhé strany jsou

vdlné konce vzajemné pohyblivych ramen 3, 6 opatieny rozeviracim
zafizenim k pronikani Spidky pFenééeciho trnu 4. Vedeni l
spolu se zabranami 13 zadrzuji pfedlohovou CIVkU 2 prot1
vypadnuti. Neni pFitom rozhodné, zda p*edlohova 01vka 2
z@stane p*itom pripadné vychylena od idedlni polohy, ﬁ:otoie
p*i vniknuti trnu 4 otvorem 9 do gravitaéniho skluzu 7-

dojde vzdy k navléEnuti pfedzohové civky 2 na trn 4, ;oné-
vadZ otvor na spodni &asti dutinky 8 byl v gravitégnim sklu=-
zu 7 spolehlivé vycentrovéan proti §;iéce pronikajiciho trnu 4.
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PFenddeci trn 4 s navléknutou piedlohovou civkou 2
ustupuje pak dédle do nové polohy a piitom pisobi na po-
mocnd rozeviraci ramena 14, 15 (obr. 2), jejichZ pomoci
se dosidhne zna&ného rozevifeni dvojice vzadjemné pohybli-
vych ramen 5, 6 a tim i gravita&niho skluzu 7, takZe pak
stdny gravita&niho skluzu 7 nebréni jakkoliv spolehlivému
preneseni piFedlohové civky 2 do pracovniho mista na stroji.
P¥i rozevi¥eni dvojice vzdjemné pohyblivych ramen 5, 6 se
rozestoupi zdroven i zdbrany 13.

Jakmile prendSeci trn 4 pfetne spolu s pedlohovou
civkou 2 zbénu pomocnych rozeviracich ramen 14, 15, vrati se
dvojice vzédjemnd pohyblivych ramen 5, 6 pdsobenim sviraciho
prost*edku 10 do pdvodni semknuté polohy a vznikly gravitaéni
skluz 7 je pripraven k pfijeti nové pFedlohové civky 2 2
vedeni i
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1. Za¥izeni pro ustaveni pXedlohové civky v mezipoloze,
zejména na automatickych soukacich strojich, kde
pfedlohové civky jsou do mezipolohy pFivéd&ny z dopra-
vniku nebo z kruhového zasobniku pFedlohovych civek
a z mezipolohy jsou prendSay do pracovniho mista na-
pFiklad prostfednictvim pFendSecich trnd, uspofadanych
na oto&né potddnici, vyznadujici se tim, Ze sestava
z dvojice vzédjemn& pohyblivych ramen (5, 6) jejichz
semknuté volné konce vzédjemnd tvofi zuZujici se gra=-
vita&ni skluz (7) pro spodni &ast dutinky (8) pFed-
lohové civky (2), p¥idem% spodni vrchol gravita&niho
sktuzu (7) le¥i v dréze $pidky pFenaSeciho trnu (4).

2. zarizeni podle bodu 1 vyzna&ené tim, Ze gravitadéni
skluz (7) je vytvofen trychtyfovitym zakFivenim
volnych koncd dvojice pohyblivych ramen (5, 6).

3. 2zaFizeni podle bodu 2 vyznalené tim, Ze gravitaéni skluz
(7) je na svém spodnim vrcholu ze strany pronikani
ptendSeciho trnu (4) opati¥en otvorem (9).

4. zatizeni podle bodd 1 a 3 vyznadené tim, Ze volné
konce vzadjemnd pohyblivych ramen (5, 6) jsou opatieny
vzdjemn& prekiiZenymi pomocnymi rozeviracimi rameny (14,
15), ptetinajicimi drdhu p¥ensddeciho trnu (4) s predlo~
hovou civkou (2)-

5. zarizeni podle bodu 2 vyznadené tim, Ze gravitaéni
skluz (7) je na svém spodnim vrcholu ze strany proni-
kani prenaseciho trnu (4) opati¥en klinovym rozevira-
cim zérezem.

P ¢
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Zatizeni podle bodu 1 vyznacené tim, Ze povrch gravi-
taéniho skluzu (7) je na dvojici vzajemn& pohyblivych
ramen (5,6) tvoien alespon dvéma protilehlymi péky
vodicich draténych element(, uspoiadanych vzdjemné jako
hrany komolého &tyrbokého jehlanu nebo povr$ky komolého
kuzele, ‘ ’

Zatizeni podle bodu 1, vyznadené tim, Ze podéiné osa
dvojice pohyblivych ramen (5, 6) lezi v roviné pohybu
pkenaseciho trnu (4).

Zatizeni podle bodu 1 vyznadené tim, 2e gravitacni
skluz (7) je vytvofen trychtyfovitym zahloubenim

v semknutych volnych koncich dvojice pahyblivych
ramen (5, 6).

Zarizeni podle bodu 1 vyznadené tim, Ze alespon jeden
z volnych koncd dvojice pohyblivych ramen (5, 6) je
opatien zabranou (13), kdyz proti ni je paralelné nad
druhym z pohyblivych ramen (5, 6) uspofadéno vedeni (1)
ptedlohové civky (2).

Zatizeni podle bodu 9 vyznalené tim, Ze zdbrana (13)
je uchycena na pohybovém prostfedku nezédvislém na kterém-

koliv z dvojice pohyblivych ramen (5, 6).

Zarizeni podle bodu 1 vyznadujici se tim, Ze dvojice po-

~hyblivych ramen (5, 6) je vytvoifena v celém svém prafezu

z elastického materidlu.

Za*izeni podle bodu 1 vyzna&ené tim, 2e k dvojici pohybli-
vych ramen (5, 6) je p¥ipojen sviraci prostfedek (10).

Za*izeni podle bodu 1, vyznalené tim, 2e dvojice pohy=-
blivych ramen (5, 6) je uspofddana alespon na jednom
depu 11, pFichyceném k ramu (3) stroje.

"
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14, Zarizeni podle bodd 1 a 13 vyznacené tim, 2e jedno
z dvojice vzdjemn& pohyblivych ramen(5, 6) je uchyceno
pevng na ramu (3) stroje, zatimco druhé je vvkyvné,

3 vykresy
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